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 要  旨 
干渉計は、光路長差をナノメートルオーダーの高分解能で検出することができる。しかしこの
高い分解能によって実験室内の振動や温度変化等の外乱による光路長差の変化も顕著に検出す
る。 
本研究では、干渉縞から光路長差の変化をリアルタイムで検出して干渉計中の空間光変調器(以
下 SLM)にフィードバックすることによって、外乱による光路長差の変化を安定化することを目
的とする。フィードバックの時間間隔は 5 秒以内とし、3～5 時間に渡って位相差のばらつきを
0.1 rad 以内に抑えることを目標とする。 
 干渉計の安定化を行う前に行った予備実験では、まず干渉縞からの位相抽出について、位相の
空間分布の平均値を用いる方法と干渉縞に対応する空間周波数成分の位相を用いる方法の比較を
行った。両者の方法で得られた位相の時間変化を比較した結果、3.3×10-3 rad の精度で一致した。
次に安定化を行わない干渉計について、24 時間、30 秒毎の位相差の変化を調べた。位相差の変
化の早さ及び方向は一定ではないことが分かった。時間変化率が一定である時間は最短で 1時間
であり、また、変化率は最大 3.73×10-4rad/sであった。さらに位相差の折りたたみを考慮しなく
てもよい撮影時間間隔を調べ、30秒間に変化する位相差の変化は位相の折りたたみを考慮する必
要はないことが分かった。最後に初期のカメラ固定方法では撮影位置が横方向に大きく移動し、
位相差の検出に影響を与えていることが確認された。そこでカメラ及びケーブルの固定方法を改
良し、撮影位置の移動速度を約 40%軽減した。 
 SLMの特性測定を行う実験では、SLMに印加する輝度値を 20ずつ変化させたときの位相変調
の変化量を調べ、輝度値と位相変調の関係が一次式によって近似できることを確認した。また一
次式からのずれには再現性があり、最大で約 0.2 rad であった。また輝度値の離散化によりさら
に最大 0.034 rad のずれが生じることが分かった。 
 フィードバックシステムを作成し、安定化を行った。5 時間、5 秒毎の位相差の時間変化につ
いて調べた結果、位相差が安定していた時間は 2時間 35分 50秒で、その間の位相差のばらつき
は 0.2 rad であった。安定化時間・ばらつきともに目標値を満たさなかったが、フィードバック
は 5秒間隔で行うことができた。 
 
 
